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ABSTRAK 

Sistem alat pengangkat ialah sejenis sistem yang digunak:an untuk mengangkat 

beban semasa melakukan sesuatu ke~a pemindahan barang dan sebCl¥ainya di pelbagai 

tempat. Projek yang dijalankan ini ak:an menunjukkan sejauh mana keberkesanan sistem 

alat pengangkat iaitu kren gantri dalam sistem operasinya yang dikawal oleh dua sistem 

pengawal yang berbeza iaitu Programmable Logic Controller (P LC) dan Fuzzy Logic 

Controller (FLC). Fokus utama projek ini adalah untuk mengkaji, merekabentuk dan 

menganalisis keberkesanan sistem antara Programmable Logic Controller (P LC) dan 

Fuzzy Lo!Jic Controller (FLC) yang ak:an diaplikasikan terhadap sistem kren gantri. Oleh 

yang demikian, pemaharnan terhadap konsep penggunaan kren gantri dan masalah yang 

dihadapi adalah penting dalam mewujudkan satu sistem yang lancar dan berkesan setelah 

diaplikasikan dua pengawal tersebut. Dalam projek ini prototaip yang direkabentuk ak:an 

dikawal oleh pengawal ProiP'ammable Logic Controller (P LC) sepenuhnya dan pen&awal 

Fuzzy Logic Controller (FLC) ak:an dibangunkan untuk mengawal kren gantri supaya 

menguran~ goyangan atau ayunan semasa beroperasi dengan mengsunak:an perisian 

Matlab. Analisis keberk:esanan keseluruhan sistem dibuat antara dua pengawal tersebut di 

akhir projek ini. 
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ABSTRACT 

Hoisting mechanism system is one system that is used to take up the heavy load in 

the process to transfer objects from one place to another place. This project will be carried 

out the efficiency of hoisting mechanism system; gantry crane, in its operation that are 

controlled by two different controller systems; Programmable Logic Controller (PLC) and 

Fuzzy Logic Controller (FLC) . The main focus from this project is to find out, design and 

analyze the efficiency between Programmable Logic Controller (PLC) and Fuzzy Lo¥ic 

Controller (FLC) that will be used on gantry crane. So, the important thing is to understand 

the use of ~antry crane concept and its problems in the way to ~enerate a smooth .and 

efficient system. Prototype that was designed in this project fully controlled by 

Programmable Logic Controller (PLC), while the Fuzzy Logic Controller (FLC) developed 

to control the gantry crane to reduce the oscillation in the operation by using Matlab 

software. Analysis of the effectiveness or successes of this overall system are measured by 

both of the controller at the end of the projects. 
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